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Abstract We report a result of an experimental study on properties of pose representations for 3DOF linear
pose estimations. We use linear regression as a pose estimation method. First, we explain a method of linear pose
estimation and two properties of pose representations. Next, we use four pose representations (rotation matrix,
ZYX Euler angle, exponential map, and quaternion), and consider whether each pose representation satisfy the
properties. We show that only rotation matrix satises the properties, and verify experimentally that rotation
matrix has the smallest error.
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p = Fx (2)
このような線形的な手法 [8] [9] [10] [11]では、1つの画
像を学習画像の線形和で表現することができる。つまり、






勢表現 pj は式 (1)の関係が成り立つので、式 (3)を用い
ると次のように書くことができる。















(2)から p1 = Fx; p2 = Fx が得られるが、一般的にこ









回転行列 [r11; r12;    ; r32; r33]T
ZYX{オイラー角 [x; y; z]T ; (  <= x;y;z < )
指数マップ ω = [!1; !2; !3]T ; (0 <= jjωjj <= )






















X 軸周りの回転量を x、Y 軸周りの回転量を y、Z
軸周りの回転量を z とする。ZYX{オイラー角では、
y = =2[rad] のとき、ジンバルロック状態である。
このとき、x + z の値が等しい姿勢表現は同じ回
転を表す。例えば、(x; y; z) = (=6; =2; =6) と、














図 1 指数マップの範囲：指数マップは半径 jjωjj = [rad]の
球内部に存在する。jjωjj = [rad]の球面上では、原点
対称な点は同じ回転姿勢を表す。























































（ 3） 推定値 ~Rと真値Rtuとの誤差Reを次式で定義
する。
Re = Rtu ~R 1 (5)
（ 4） 得られた誤差の回転量を次式 [1]で求める。





















































































































姿勢表現は、ZYX{オイラー角では z = [rad]、指数
マップでは回転軸方向が原点対称で回転量 (絶対値)が
[rad]となるものが多い。故に推定値は、ZYX{オイラー
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